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(54) 【 発 明 の 名 称 】 ヒ ュー マ ノ イ ド ゲ ー ム 実行 ロボ ッ ト 、 な ら び に 前 記 ロ ボッ ト を 使用 する た め の 方 法 お よび シス テ 
ム 

(57【 要約 】 
ヒュ ー マ ノ イド ゲー ム 実 行 ロ ボッ ト 、 お よび これ を 使 
用 する た め の 方 法 と シス テム を 提供 する 。 本 発明 は 、 プ 
レー ヤ ヒ ュー マ ノ イ ドロ ボッ ト と 、 そ れ に 関連 する 方 法 
と コン ピュ ー タ プロ グラ ム と 、 に 関す る 。 従来 技術 は 、 
その 下肢 で 動き 、 身 振り を 行い 、 可 視 お よび ノ ま た は 可 
聴 記号 を 伝達 し 、 そ れ を 受信 し 、 上 記 記 号 か ら ゲ ー ム の | ae 
司会 者 、 質 問 者 、 被 質問 者 、 調 査 者 、 ま た は 可動 利家 関 DC 
係 (mobile stake) と し て ゲー ム に 適時 参 > ーー 
加 す る た め の 適 切な 行動 を 推定 する よう に 、 上 記 信 号 を i Ol TT 
解釈 する こと が で きる ヒュ ー マ ノ イド ロボ ッ ト を 開示 し i ee 
て いな い 。 本 発明 の ハー ドウ ェ ア ア ー キ テク チャ 、 内 部 TIGG 


ソフ トウ ェ ア 、 ロ ボッ ト を プロ グラ ム す る た め の ソ フト 
ウェ ア は 、 こ れ ら の 機能 を 行う こと が で き 、 仮 想 世界 と 
現実 世界 と の 間 の 境界 が 再度 シフ ト され る 新しい ゲー ム 
経験 を 生成 で きる よう に する 。 

【 選択 図 】 図 6 


